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の中心位置を Pij とし，薬カレンダーの左上の点 Pcalendar から








*1 トヨタ自動車株式会社の Human Support Robot[2]














図 2 薬ケースの位置関係 図 3 薬ケース点群
3 実験
3.1 目的
正確な服薬管理支援を行うために，まず最も理想的な状況に
おいて，全ての薬ケースが認識できているか実験を行う．
3.2 方法
吸引可能位置を 28 点全て検出することができれば正確に薬
ケースを認識していると言える．薬ケース点群を誤認してしま
う可能性があるため，視覚的に薬ケースのクラスタの確認も行
う．揺れや風など外乱のない環境において，薬カレンダーとセ
ンサの向きや位置を固定し，光の当たり方を一定にして実験を
行う．異なる入力データに対して認識を 100 回行い，薬ケース
の認識精度を確認する．
3.3 結果
結果を表 1に示す．
表 1 薬ケース認識結果
検出した回数
明らかに薬ケース以外の
クラスタを確認した回数
28 89 0
28以外 11 10
3.4 考察
正確に薬ケースを認識できたのは 89% であった．そのため，
薬の認識を 2 回行うことで，薬の有無を判断できる．実験結果
から，平面除去がうまくいかず薬ケースを誤認してしまうこと
があった．薬カレンダー平面の認識において，距離の閾値を大
きくすると薬ケースのクラスタが小さくなり，認識しにくくな
る．また，クラスタを認識する最小点数を下げると，誤認する
可能性が高くなってしまう．しかし，閾値を小さくすると平面
除去がうまくいかないため，適当な中間値を用いる必要がある．
さらに精度を良くするために平面認識の手法を改善することが
今後の課題として挙げられる．
4 結論
本研究では生活支援ロボットの RGB-D センサと吸引機構を
用いた薬ケースの運搬システムを提案した．このシステムによ
り，高齢者の負担を減らし，服薬管理支援を可能にした．しか
し，外乱を想定した場合，精度はまだ十分ではなく誤認してしま
う可能性がある．そのため，薬カレンダーを固定し，傾きや光の
当たり方を一定にするなどの外乱の少ない一定の環境を整える
工夫や，外乱のある状況でも認識を行うことのできる仕組みが
必要である．
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